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ジャイロセンサの応用技術修得
第二位術室システム制御妓術施 辻 正時
1.はじめに
ロポッ ト、無人搬送車などにおいて、自己の現在位置、方角を知ることは重要である。
日ャイロセ/サは角速度(rad/sor deg/s)を検出するセノサであるが、角速度を時間軸で積分する
と角度を求めることが出来る。 本研修で同ンヤイロセノサからの了ナログm力電圧をマイコンに取
り込み角度を知ることを目的とした。
2. ;> .，.イロセンサ
研瞳で用いたジャイロセンサはゾリコンセンンングシステムズのCRS日302で、 般用の中精度の
ものである。損l正範閉 t-¥OUCdeg/sec)、感度 20mv!(deg/sec)で、出J電圧Voは次式で表される。
Vo=Vdd/2+CRa本SFホVdd/51
Vdd 道源電圧(円、 Ro 角速度(deg/51、SF 感度(V/(deg/s))
ここ で、 Vdd5v. SF ~ O. U2vとすると、 角速度hは、
Ra 50*Vo-125 
とな り、これを、 IlIbitA/Dコンパ タ値で表すと次式となる。AD，AD変換値
Ro .125本.¥0/512-125
CA陪仰{側シ'J:1:-<t:;， 
!I:'-グシスヲ"・2てo1<¥'JI;')
ジャイロセンサは偏允顕微鏡の凶転ステージに取付け、 出力屯i玉はRCフィル夕、パップァを通し
て、ワンチッ プマイ コノH8/3052FCJレネサステクノロジ〉白内臓10bitA/Dコンパータで取り込んだ。
3岡崎図 ジ.，ロ.，曽;""CRS国のん0:3:"-/‘-Hの...伺.. 
4.プログラム
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A/Dコンパ タからのデータ 血り込みは7.8125悶毎のタイマフラグセンスで前16岡田移動、F均を求
め、更に移動平均16回の平均をデータとした。これは125ms間白角速度値のデータとなるが、計算式
で125m5聞の感度却をSF/8と分子に置リば、結呆として8if'iの角速度と;H揮されるため、実際にはこ
れを1/8したものが真由角速度となる a しかし、これでは角度の主示が租 〈表示されるため、 プログ
ラムでは81舎の角速度を¥.251音してIU格表ぷとしている。つま り、 1[[をl日と表示し、 O.1度まで去示
可能と している U
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角度は角速度の積分になるので、ノイズはドリフトとなって現れ、静止状態でも角度が移動する
ことになる。ノイズの除去はジャイロセンサの出力に入れたRCフィルタやデータの移動平均でも充
分に除去できないため、ノイズのパターンを認識して、ソフトで除去している。いま、パターンを
データがO以外の時をlとし、データがOの時を0とするとき、最新データがOの時は5回前のデータを
調べ、それがOであるならばその悶の全データはノイズとしてOにキャンセルする方法を用いた。こ
の5回前は実験から求めたものである。これで中4個、 500ms問に出る信号はノイズとした。
ノイズノfターン OLD DATA 011110 NEW DATA 
OLD DATA OxxxxO NEW DATA 
これにより、角度のドリフトは無くなったが、ステップ状に小刻みに回転する場合は測定漏れにな
ることも有りうるが、今回想定したロボッ卜や無人搬送車ではそのような動きは少ないと思われる
のでこの方法を有効とした。
6.まとめと課題
今回の研修ではH8内蔵の10ビットA/Dコンパータを用いたが、メーカの推奨は14-16ビットとなっ
ており、変換誤差も考慮すれば16ビットのA/Dコンバータが必要と思われる。また、プログラムでは
A/D変換値より角速度を計算した後、その角速度値の累積より角度を求め、ノイズの除去を行ない現
在の角度としているが、これではA/D変換器誤差と計算による丸め誤差が累積してしまうので問題が
多い。ここではやはり、 A/D変換値の積分値を基準にノイズの除去を行い、その都度角度の計算をす
るべきであった。こうすれば、誤差はA/D変換器の分解能と変換誤差のみとなり、計算による丸め誤
差の蓄積は除かれより精度が上がったと恩われる。また、ノイズの除去は、今回行ったパターン認
識による一元的なものではなく、多元的な考察をすることにより、ノイズ信号とステップ状の小刻
みな回転による信号の判別もする必要があり、今後の課題となった。
ジャイロセンサはノイズやドリフトの処理、また傾きゃ振動による誤差などいろいろと考慮しな
ければならない点が多いが、加速度センサと共用することにより、比較的簡単に現在位置情報を知
ることができるので、ロボットや無人搬送車などでの実用を試みたいと思っている。
おわりに、本研修の機会を与えて頂きました、関係各位に厚く御礼を申し上げます。
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